wo 2005/015031 



PCT/FR2004/001601 



T^lecommande pour engins de travaux publics a poussoir suiveur 

La presents invention concerne le domaine technique des 
5 ' t6l§commandes. pour engins de travaux publics, notamment les 
t^lScommandes dites §lectro-hydrauliques. 

Linvention est plus particulidrement relative aux t^ldcommandes 
qui sont destinies d permettre la commande d'un ou plusieurs organes 
r§cepteurs, notamment utilisateurs de fluide sous pression, d partir d'une 
10 poign^e manoeuvr§e par Top^rateur pour transmettre un signal de commande 
auxd'rts organes recepteurs hydrauliques. 

Les t6l§commandes habituellement rencontrdes d bord des engins 
de travaux publics comportent : 

- un corps qui comprend au moins une cavit6 s'6tendant entre une 
15 extr^mite ddbouchante sur au moins une face sup6rieure du corps et un fond 

oppose a rextr§mite d§bouchante, 

- au moins un premier poussoir qui s'§tend entre une tete et un 
pied, qui est mont§ coulissant en mouvement de va-et-vient dans ladite au 
moins une cavite du corps selon une direction axiale entre une position de 

20 repos et une position enfoncee, et qui est destine a permettre la commande 
d'au moins un premier r^cepteur extdrieur d la t6l§commande, et 

- une poign6e qui comprend une jupe transversale et qui est 
mont§e basculante par rapport au corps en regard de la face sup6rieure dudit 
corps pour commander le mouvement de va-et-vient dudit premier poussoir, la 

25 jupe etant en appul simple sur la tete dudit poussoir, et I'axe de la poign6e 
formant avec Taxe du poussoir un angle aigu variable. 

MSme si de telles t6l6commandes permettent de commander les 
mouvements d'organes recepteurs avec satisfaction, elles n§cessitent de 
nombreuses pieces constitutives dans la mesure oD elles doivent poss^der 

30 plusieurs poussoirs chacun equip§ de moyens de detection, qui d6tectent la 
position occup6e de chacun des poussoirs entre leur position de repos et leur 
position enfonc6e. Le prix de revient de telles tel6commandes est done 
oh^reux et leur fiabilite peut §tre affect§e par I'une des nombreuses pieces 
constitutives. 



wo 2005/015031 



PCT/FR2004/001601 



2 

La pr6sente invention a done pour but de remedler aux 
inconv6nients pr§cites en fournissant une tel6commande dont le nombre de 
pieces constitutlves est reduit tout en conservant les memes fonctionnalites. 
A cet effet, selon ia pr6sente Invention, la telecommande du type precite est 
5 essentiellement caract§ris§e en ce qu'au moins la t§te du premier poussoir est 
en outre mobile vers une position sortie qui est opposee d la position enfonc^e 
par rapport d ladite position de repos, 

en ce que des premiers moyens de rappel 6lastiques soillcltent la tete du 
poussoir vers sa position sortie, de sorte qu'au moins la tSte du premier 
10 poussoir poss^de un mouvement ascendant autonome, et 

en ce que la t§l§commande comprend en outre des moyens de d6tection pour 
detecter la position occup^e par la t§te du premier poussoir entre ses positions 
sortie et enfoncee. 

Ainsi, grace a ces dispositions, le nombre de poussoirs equipes de 
15 moyens de detection est r6duit puisqu'un seul poussoir est necessaire en lieu 
et place de deux poussoirs presents dans les t^lecommandes de Tart ant6rieur. 

Avantageusement, les moyens de detection sent du type sans 
contact mecanique. 

De preference, les moyens de detection comprennent un aimant 
20 qui est solidaire en mouvement de la tete du poussoir. 

Selon une posslbilite, la cavite est etagee et comprend un premier 
6paulement sensiblement transversal au deplacement du premier poussoir, et 
iedit poussoir comprend un trongon interm6diaire qui est solidaire en 
mouvement de la tete et du pied du poussoir, qui est situ§ entre sa tete et son 
25 pied, et qui dSlimite une but§e haute et une butee basse, la butee haute venant 
en appui centre le premier 6paulement dans la position sortie du poussoir et la 
but§e basse venant en appui centre le fond de la cavite dans la position 
enfoncee dudit poussoir. 

De preference, les premiers moyens de rappel sont log^s dans la 

30 cavite. 

Encore de preference, les premiers moyens de rappel comprennent 
une collerette port§e par le trongon intermediaire au voisinage de la butee 
haute, et un premier ressort de compression interpose entre la collerette et le 
fond de la cavite. 

35 Selon une autre posslbilite, la cavite comprend un epaulement 

sensiblement transversal au deplacement du premier poussoir, et Iedit poussoir 
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comprend une tete et un pied solldaires en mouvement et mobiles en 
translation selon I'axe du poussoir par rapport ^ un trongon intermediaire, qui 
est situ6 entre la tdte et le pied, et qui d^limite une butee haute et une butee 
basse, la butSe haute venant en appui contre I'^paulement lorsque la t§te du 
S poussoir est entre sa position de repos et sa position sortie et la butde basse 
venant en appui contre le fond de la cavity dans la position enfonc6e dudit 
poussoir. 

De preference, les premiers moyens de rappel diastiques sont 
logds entre la t§te du poussoir et le trongon intermediaire du poussoir. 
10 Selon un mode de realisation, les premiers moyens de rappel 

elastiques comprennent un premier ressort de compression interpose entre la 
tete du poussoir et le trongon intermediaire du poussoir. 

Avantageusement, des deuxiemes moyens de rappel eiastique 
sont loges dans la cavite pour rappeler le premier poussoir depuis sa position 
15 enfoncee vers sa position de repos. 

Selon une possibilite, les deuxieme moyens de rappel comprennent 
un anneau concentrique au premier poussoir, un deuxieme ressort de 
compression qui est interpose entre Tanneau et le fond de la cavite, ainsi qu'un 
relief peripherique solidaire du premier poussoir et destine ^ venir en appui sur 
20 I'anneau, la cavite comprenant en outre un deuxidme epaulement sur lequel 
I'anneau est en butee dans la position de repos du premier poussoir. 

Selon une autre possibilite, les deuxiemes moyens de rappel 
comprennent une collerette portee par le trongon intenmediaire au voisinage de 
la butee haute, et un deuxieme ressort de compression interpose entre la 
25 collerette et le fond de la cavite. 

Avantageusement, un deuxieme poussoir est monte dans une 
deuxieme cavite du corps, le deuxieme poussoir etant sollicite eiastiquement 
par un troisieme ressort de compression de sorte que Teffort a exercer sur la 
poignee pour enfoncer Tun des premier et deuxieme poussoirs soit 
30 sensiblement constant. 

Selon un mode de realisation, la deuxieme cavite est symetrique de 
la premiere cavite par rapport ^ Taxe de la poignee dans la position de repos. 

Avantageusement, au moins la tete du second poussoir est mobile 
vers une position sortie qui est opposee e la position enfoncee par rapport ^ 
35 ladite position de repos et des moyens de rappel elastiques sollicitent la t§te du 
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poussoir vers sa position sortie, de sorte qu'au moins la tete du second 
poussoir poss^de un mouvement ascendant autonome. 

Selon un mode de realisation, le pied du premier poussoir est 
monte traversant dans le fond de la cavity et porte int§rieurement Taimant. 
5 Avantageusement un capteur d effet Hall est mont§ dans le corps 

de la t§l6commande, en regard du ddplacement de I'aimant entre les positions 
enfonc^e et sortie du premier poussoir. 

Selon un mode de realisation, le deuxidme poussoir est implants ^ 
{'oppose du premier poussoir par rapport ^ Taxe de la polgnee. 
10 Avantageusement, le capteur Si effet Hall est noye dans de la 

r6sine pour etre place dans une region etanche. 

De toute fagon, invention sera bien comprise ^ I'alde de la 
description qui suit, en reference au dessin schematique annexe representant, 
a titre d'exemple non limitatif, trois formes d'execution de la telecommande 
15 selon la presente invention. 

La figure 1 est une vue en coupe longitudinale de la teiecommande 
selon un premier mode de realisation. 

La figure 2 est une vue agrandie du premier poussoir de la figure 1 . 

Les figures 3 et 4 sont des vues analogues d celles des figures 1 et 
20 2, la polgnee ayant ete bascuiee pour deplacer le premier poussoir vers sa 
position enfoncee. 

Les figures 5 et 6 sont des vues analogues a celles des figures 1 et 
2, la polgnee ayant ete bascuiee vers la position opposee pour permettre le 
deplacement du premier poussoir vers sa position sortie. 
25 La figure 7 est une vue en coupe longitudinale de la teiecommande 

selon un second mode de realisation. 

La figure 8 est une vue analogue a celle de figure 7, la poignee 
ayant ete bascuiee pour deplacer le premier poussoir vers sa position 
enfoncee. 

30 La figure 9 est une vue analogue a celle de figure 7, la poignee 

ayant ete bascuiee vers la position opposee pour permettre le deplacement de 
la tete du premier poussoir vers sa position sortie. 

La figure 10 est une vue en coupe longitudinale de la 
teiecommande selon un troisieme mode de realisation. 
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La figure 11 est une vue analogue a celle de figure 10, la poign^e 
ayant &le bascul^e pour deplacer le premier poussoir vers sa position 
enfoncee. 

La figure 12 est une vue analogue § celle de figure 10, la poignee 
5 ayant et§ basculee vers la position opposee pour permettre le deplacement de 
la tete du premier poussoir vers sa position sortie. 

La figure 1 repr§sente une t§l6commande 1 pour engins de travaux 
publics qui comprend, de manidre connue en sol, un corps 2, au moins un 
premier poussoir 3 qui est mont6 coulissant dans le corps 2 et une poignee 4 
10 qui est mont§e basculante par rapport d ce corps pour commander les 
mouvements de va-et-vient du premier poussoir 3 a rint6rieur du corps 2. 

Le premier poussoir 3 est monte coulissant a rint6rieur d'une 
premiere cavity 5 qui s'§tend entre une extremit6 d6bouchante 6 sur au moins 
une face sup§rieure 7 du corps 2 et un fond 8 oppose a cette extremite 
15 d6bouchante 6. 

Le corps 2 est d'axe longitudinal X-X et le premier poussoir 3 
coulisse paralldlement a cet axe X-X, 

La poignee 4 est montSe basculante par rapport au corps 2, en 
regard de la face sup^rieure 7 de ce corps pour commander les mouvements 
20 de va-et-vient dudit premier poussoir 3. Cette poignee 4 est d'axe Y-Y et 
possdde une jupe transversale 10 qui permet de commander ledit au moins un 
premier poussoir 3. L'axe Y-Y de la poign6e 4 forme avec Taxe du poussoir 3 
un angle aigu variable qui est fonction de la position d donner au poussoir. 
Lorsque la poignee 4 est en position de repos, elle s'^tend selon l'axe X-X du 
25 corps 2 Comme cela est repr6sente aux figures 1 et 2. Les positions de la 
poignee representee aux figures 3 et 5 permettent de commander ledit premier 
poussoir 3 respectivement vers sa position enfonc§e, et sa position sortie. 

A cet effet, ledit poussoir 3 s'6tend entre une tete 12 et un pied 13. 
La tete 1 2 est mont6e en mouvement de va-et-vient au niveau de Textremite 
30 d§bouchante 6 du corps 2 de sorte que la jupe 10 de la poign§e 4 est en 
simple appui sur cette tete 12. Le pied 13 du poussoir 3 est log§ dans le fond 8 
de la cavit6 5 pour permettre la commande d'au moins un premier r6cepteur 
ext6rieur a la t§l6commande. 

La t§te 12 du premier poussoir 3 vient en butee sous la jupe 10 de 
35 la poignee 4 et est command^e entre sa position de repos telle que 
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representee aux figures 1 et 2, et sa position enfonc^e telle que representee 
aux figures 3 et 4, cx)mme cela est bien connu dans I'etat de la technique. 

Selon une caracteristique essentielle de la prSsente invention, ce 
premier poussoir 3 est en outre nnobile vers une position sortie telle que 
5 representee aux figures 5 et 6, cette position sortie etant opposee a la position 
enfoncee par rapport d la position de repos. 

A cet effet, la teiecommande selon la presente invention possede 
des premiers moyens de rappel eiastique 1 5 qui sont loges dans la cavite 5 
pour solliciter le premier poussoir 3 vers sa position sortie de maniere ^ ce que 
10 ce poussoir possede un mouvement ascendant qui lui est propre. Au cours de 
ce mouvement ascendant, la poignee 4 est basculee de maniere ^ degager la 
tete 12 du poussoir 3 de sorte que cette tete 12 possede un mouvement 
ascendant pour suivre la jupe 10 sous la seule action des premiers moyens de 
rappel eiastique 15. 

15 Par ailleurs, afin de commander ledit premier recepteur exterieur, la 

teiecommande 1 comprend en outre des moyens de detection 17 qui 
permettent de detecter toute position occupee par ce premier poussoir 3 entre 
ses positions sortie et enfoncee. 

De preference, la cavite 5 est etagee et comprend un premier 

20 epaulement 20 situe en dessous de I'extremite debouchante 6 et qui s'etend 
sensiblement transversalement au deplacement du premier poussoir 3 c'est-a- 
dire, sensiblement perpendiculairement d Taxe X-X. Par ailleurs, le poussoir 3 
possede un trongon intermediaire 22 qui est de plus gros diametre que la tete 
12 et le pied 13 de ce poussoir et qui est implante sur la longueur dudit 

25 poussoir. Dans ce mode de realisation, la tete 12, le pied 13 et le trongon 
intermediaire 22 sont solidaires en mouvement. Ce trongon intermediaire 
possede ainsi une face superieure 23 qui deiimite une butee hiaute et une face 
inferieure 24 qui deiimite une butee basse. La face superieure 23 est toumee 
en direction du premier epaulement 20 tandis que la face inferieure 24 est 

30 tournee en direction du fond 8 de la cavite 5. 

Ainsi, lors des mouvements de va-et-vient du poussoir 3 a 
I'interieur de cette cavite 5, la butee haute 23 est destinee e venir en appui 
centre le premier epaulement 20 comme cela est represente aux figures 5 et 6 
pour definir la position sortie de ce poussoir 3 tandis que la butee basse 24 est 

35 destinee e venir en appui contre le fond 8 de cette cavite dans la position 
enfoncee du poussoir comme cela est represente aux figures 3 et 4. 
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Les premiers moyens de rappel 15 comprennent de preference une 
collerette 26 qui est portee par le trongon interm6dlaire 22, au voisinage de la 
but^e haute 23, cette collerette etant tournee en direction du fond 8 de la cavit6 
5. Les premiers moyens de rappel §lastique 15 comprennent egalement un 
S premier ressort de compression 27 qui est interpos6 entre la collerette 26 et le 
fond 8 de la cavite 5. Ce ressort de compression 27 est d'un diametre 
I6g§rement sup§rleur d celui du trongon interm^diaire 22 de maniere §i §tre 
emmanch§ sur ce trongon pour atteindre la collerette 26. 

Ainsi, le premier poussoir 3 poss^de un mouvement ascendant qui 
10 est forc6 par le premier ressort de compression 27 de sorte que lorsque la tete 
12 de ce poussoir 3 est d^gag^e par la jupe 10 de la poignee 4, le poussoir 3 
possede un mouvement ascendant vers sa position sortie grdce aux moyens 
de compression 27. 

Par ailleurs, selon une autre caracteristique de rinvention, la 
15 telecommande 1 poss6de des deuxieme moyens de rappel 6lastique 30 qui 
sont loges dans la cavit6 5 pour rappeler ce premier poussoir 3 depuis sa 
position enfoncee telle que representee aux figures 3 et 4, vers sa position de 
repos telle que representee aux figures 1 et 2. 

Comme le montrent plus particuUerement les figures 3 et 4, les 
20 deuxidmes moyens de rappel eiastique 30 comprennent un anneau 31 qui est. 
concentrique au premier poussoir 3, un deuxieme ressort de compression 32 
qui est interpose entre Tanneau 31 et le fond 8 de la cavite 5, ainsi qu'un relief 
peripherique 33 qui est solidaire en mouvement du premier poussoir 3 et qui 
est destine k venir en appul sur Tanneau 31. Par ailleurs, la cavite 5 possede 
25 un deuxieme epaulement 35 situe a un niveau intermediaire entre le premier 
epaulement 20 et le fond 8 de la cavite 5. Le deuxieme ressort de compression 
32 sollicite Tanneau 31 en direction du deuxieme epaulement 35 pour que cet 
anneau 31 vienne en butee centre ce deuxieme epaulement lorsque le premier 
poussoir 3 est dans sa position de repos telle que representee aux figures 1 et 
30 2. Le deuxieme epaulement 35 definit ainsi en quelque sorte la position de 
repos du poussoir 3. 

Le poussoir 3 est ainsi en equilibre dans sa position de repos entre 
Taction exercee par la jupe 10 sur la tdte 12 qui ^ tendance ^ enfoncer le 
poussoir 3, et Taction du premier ressort de compression et du deuxieme 
35 ressort de compression 27 et 32. Dans cette position de repos, Tanneau 31 est 
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en but^e contre le deuxidme ^paulement 35 tandis que le relief p6ripherique 33 
est en but6e contre cet anneau 31 sous I'action de la poignee 4. 

Lorsque le poussoir 3 est dans sa position enfoncSe telle que 
representee aux figures 3 et 4, la jupe 10 de la poign§e 4 solllclte la tete 12 du 

S poussoir 3 vers le bas de sorte que le trongon Intermddiaire 22 entraTne en 
mouvement descendant Tanneau concentrique 31 et comprime les ressorts de 
compression 27 et 32 jusqu'd ce que ce trongon intemi^diaire 22 soit en but&e 
basse contre le fond 8 de la cavit6 5. 

A roppos6, lorsque le poussoir 3 est dans sa position de sortie telle 

10 que representee aux figures 5 et 6, la t§te 1 2 de ce poussoir a 6te degag§e par 
la jupe 10 de la poignee 4 de sorte que le trongon intermediaire 22 est venue 
en but6e haute contre le premier epaulement 20 sous Taction du premier 
ressort de compression 27. Au cours du mouvement de retour depuis la 
position enfoncee vers la position sortie, les ressorts de compression 27 et 32 

15 se d^tendent. Uanneau concentrique 31 vient en but§e contre le deuxidme 
epaulement 35 de la cavite 5 tandis que le relief periph§rique 33 n'est plus en 
contact avec Tanneau 31 lorsque le poussoir passe de sa position de repos 
vers sa position sortie. 

En fonction de Tinclinaison de la poignee 4, le poussoir 12 occupe 

20 toute position entre sa position enfoncSe et sa position sortie. 

Le pied 13 du poussoir 3 s'Stend au-del^ du fond 8 de la cavity 5 
de manidre ^ traverser ce fond en mouvement de va-et-vient entre ses 
positions sortie et enfoncee. 

De pr6f6rence, les moyens de detection 17 sont du type sans 

25 contact m6canique et comprennent par exemple un aimant 40 qui est solidaire 
en mouvement du poussoir 3 en etant monte a Tinterieur du pied 13 de ce 
poussoir, ainsi qu'un capteur a effet Hall 41 qui est monte dans le corps 2 de la 
tel6commande 1 , en regard du deplacement de Taimant 40 entre les positions 
enfoncee et sortie du premier poussoir 3, Plus precis§ment, le capteur ^ effet 

30 Hall 41 est mont6 dans le corps 2, au-dela du fond 8 de la cavite 5. Ainsi, ce 
capteur 41 peut §tre noye dans une matiere telle que de la resine pour le 
rend re etanche. 

Par ailleurs, memo si ce premier poussoir 3 permet de commander 
d lul seul un premier organe r^cepteur, un deuxidme poussoir 50 est implants 
35 dans le corps 2 de la t§l6commande 1 afin de permettre rSqullibre de la 
poignee 4. Ce deuxidme poussoir 50 est un poussoir passif dans la mesure oD 
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il ne permet pas de transmettre un signal de commande ^ un organs recepteur. 
II est implants dans une cavit6 51 menag6e dans le corps 2 ^ i'oppose de la 
premidre cavity 5 par rapport ^ I'axe de la poignSe 4. Ce deuxidme poussoir 50 
poss^de egalement une tdte 52 venant en appui sous la jupe 10 de la poignee 

5 4 et un pied 53. Ce pied 53 vient en butde dans le fond de la deuxidme cavite 
51 et possdde une collerette 55 qui vient en but6e centre la partie haute 56 de 
la cavity 51. Cette cavitd 51 s'^tend paralldlement d Taxe X-X et entre les 
niveaux d^finis par le fond 8 de la premiere cavit6 5 et la position de repos 
definie par le deuxi^me Spaulement 35 de la premiere cavity 5. 

10 Ce deuxieme poussoir 50 est sollicite par un troisieme ressort de 

compression 60 qui est interpose entre la collerette 55 et le fond de cette cavit§ 
de maniere a solliciter 6lastiquement ce deuxidme poussoir 50 et k provoquer 
pour Toperateur, le m§me effort sur la poignee 4 pour enfoncer le premier 
poussoir 3 ou le deuxieme poussoir 50. 

15 Ainsi, seul le premier poussoir 3 est 6quip6 de moyens permettant 

de commander un organe recepteur tandis que le deuxieme poussoir 50 est 
simplement la pour la symetrie des efforts a exercer sur la poignee 4. Le 
nombre de pieces constitutives est ainsi rSduit de maniere d minimiser le prix 
de revient et les risques de ddfaillance technique. 

20 Par ailleurs, une liaison m6canique positive peut en outre etre • 

crS^e entre la t§te 12 du poussoir 3 pour pallier ^ une eventuelie defaillance de 
Tun des ressorts de compression ou pour le cas oCi le poussoir 3 resterait 
coined lors de son mouvement ascendant. 

Selon un second mode de realisation de Tinvention, represente sur 

25 les figures 7 ^ 9 la t6l6commande 1 pour engins de travaux publics comprend, 
comme dans le premier mode de realisation, de maniere connue en sol, un 
corps 2, au moins un premier poussoir 62 qui est monte coulissant dans le 
corps 2 et une poignee 4 qui est montee basculante par rapport a ce corps 
pour commander les mouvements de va-et-vient du premier poussoir 62 a 

30 rinterleur du corps 2. 

Le premier poussoir 62 est monte coulissant a Tinterieur d'une 
premiere cavite 63 qui s'6tend entre une extr6mite d6bouchante 65 sur au 
moins une face superleure 7 du corps 2 et un fond 66 oppose §i cette extr^mit^ 
d^bouchante 65. 

35 De preference, la cavite 63 comprend un epaulement 64 situe en 

dessous de Textremite debouchante 65 et qui s'dtend sensiblement 
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transversalement au deplacement du premier poussoir62 c'est-^-dire, 
sensiblement perpendiculairement ^ I'axe X-X. 

Dans ce mode de realisation, le poussoir 62 comporte : 

une tete67 r6alls6e sous forme d'une coifFe 
5 comportant un logement cyllndrique ferm§ ^ son 

extrdmite 68 destinde ^ §tre au contact de la jupe 10 
de la poign^e 4 en fonmant un fond, 
un pied 69 rSalisd sous fomne d'une tige cyllndrique 
de diamdtre Inf^rieur au logement de la tdte 67 fix^e 
10 au fond de celui-ci de fagon coaxiale par une de ses 

extremit6s, 

un trongon intermediaire 70, de forme g6n6raie 
cyllndrique, comportant un logement cyllndrique 72 
permettant d'accueillir Textr^mite de la coiffe 
IS constituant la tete 67 oppos^e ^ celle destinee d §tre 

au contact de la poignee 4. 
Le fond du logement 72 comporte une ouverture centrale 73 d'axe 
XX de diam^tre sensiblement egal ^ la tige du pied 69 permettant le passage 
de celui-ci. 

20 Cette disposition garantit que le pied 69 et la tete 67 sont solidaires 

en mouvement, et peuvent se d§placer en translation selon I'axe XX par 

rapport au trongon intermediaire 70. 

La t§te 67 du premier poussoir 62 vient en butde sous la jupe 10 de 

la poignee 4 et est commandSe entre sa position de repos telle que 
25 representee a la figure 7, et sa position enfonc6e telle que representee ^ la 

figure 8, comme cela est bien connu dans Tetat de la technique. 

Le pied 69 du poussoir 62 est ioge dans le fond 66 de la cavite 63 

pour permettre la commande d'au moins un premier recepteur exterieur a la 

telecommande. 

30 Selon une caracteristique essentielle de la pr6sente invention, la 

tete 67 du premier poussoir 62 est en outre mobile vers une position sortie telle 
que representee a la figure 9, cette position sortie etant opposee ^ la position 
enfoncee par rapport ^ la position de repos. 

A cet effet, la teiecommande selon la presente invention possede 

35 des premiers moyens de rappel eiastique 74 constitues par un ressort 74 Ioge 
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axialement entre le fond du logement 72 et le fond 68 de la coiffe fonnant la 
tete 67. 

Les premiers moyens de rappel §Iastique 74 sollicitent la tete 67 du 
premier poussoir 62 vers sa position sortie de mani^re a ce que ce la tete 67 

5 du poussoir 62 possede un mouvement ascendant qui lui est propre. Au cours 
de ce mouvement ascendant, la poign^e 4 est bascul^e de mani^re d d^gager 
la tete 67 du poussoir 62 de sorte que cette t§te 67 possede un mouvement 
ascendant pour sulvre la jupe 10 sous Taction des premiers moyens de rappel 
Slastique 74 vers sa position sortie. 

10 Le trongon intermSdiaire 70 possede une face supdrieure 75 qui 

delimite une but^e haute et une face inferieure 76 qui d^limite une butee 
basse. La face superieure75 est tourn^e en direction de I'^paulement 64 
tandis que la face inferieure 76 est tournSe en direction du fond 66 de la 
cavite 63. 

15 AinsI, lors des mouvements de va-et-vient du poussoir 62 a 

Tint^rieur de cette cavit6 63, la but§e haute 75 est destinee a venir en appui 
contre T^paulement 64 comme cela est repr6sent6 aux figures 7 et 9 lorsque le 
poussoir n'est pas en position enfonc6e, tandis que la butee basse 76 est 
destinee a venir en appui contre le fond 66 de cette cavite dans la position 

20 enfoncee du poussoir comme cela est represents a la figure 8. 

L'epaulement 64 definit ainsi en quelque sorte la position de repos 
du poussoir 3. 

Par ailleurs, selon une autre caractdristique essentielle de 
invention, la t§l6commande 1 possede des deuxi§mes moyens de rappel 

25 §lastique 77 qui sont logSs dans la cavite 63 pour rappeler ce premier 
poussoir 62 depuis sa position enfoncee telle que representee d la figure 8, 
vers sa position de repos telle que representee d la figure 7. 

Les deuxiemes moyens de rappel 77 comprennent de preference 
une collerette 78 qui est portee par le trongon intermediaire 70, au voisinage de 

30 la butee haute 75, cette collerette 6tant toumee en direction du fond 66 de la 
cavite 63. Les deuxiemes moyens de rappel eiastique77 comprennent 
egalement un deuxieme ressort de compression 79 qui est interpose entre la 
collerette 78 et le fond 66 de la cavite 63. Ce ressort de compression 79 est 
d'un diametre legdrement sup6rieur § celui du trongon intermediaire 70 de 

35 maniere k etre emmanche sur ce trongon pour atteindre la collerette 78. 
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Comme dans le premier mode de realisation, afin de commander 
ledit premier r6cepteur ext6rieur, la t6l§commande 1 comprend des moyens de 
detection 17 qui permettent de detecter toute position occupde par ce premier 
poussoir 62 entre ses positions sortie et enfonc^. 

5 Le poussoir 62 est en 6quilibre dans sa position de repos entre 

('action exerc§e par la jupe 10 sur la t§te67 qui d tendance a enfbncer le 
poussoir 62, et faction du premier ressort de compression et du deuxi^me 
ressort de compression 74 et79. Dans cette position de repos. la but^e 
haute 75 est en appui centre I'^paulement 64 tandis que la t§te 67 est en butSe 

10 axlale centre le fond du logement 72 du tronQon interm§diaire 70 sous i'action 
de la poign^e 4. Le premier ressort 74 est comprim6. 

Lorsque le poussoir 62 est dans sa position enfonc^e telle que 
representee ^ la figures, la jupe 10 de la poignee4 soUicite la tete67 du 
poussoir 62 vers le bas de sorte que le trongon lnterm§diaire 70 comprime le 

15 second ressort de compression 79 jusqu'^ ce que ce trongon interm6diaire 70 
soit en butee basse contre le fond 66 de la cavit6 63. 

A I'oppose, lorsque la t§te du poussoir 62 est dans sa position de 
sortie telle que representee la figure 9, la t§te 67 de ce poussoir a et6 
degagee par la jupe 10 de la polgn6e4 de sorte que le trongon 

20 Intermediaire 70 est venue en butee haute contre I'epaulement 64 sous Taction 
du second ressort de compression 79. De m§me, le premier ressort de 
compression 79 se defend. La tSte 67 n'est plus en butee axlale contre le fond 
du logement 72 du trongon intenn6diaire 70 lorsque la t§te67 du poussoir 
passe de sa position de repos vers sa position sortie. 

25 En fonctlon de I'lnclinaison de la poignee4, la tete67 du 

poussoir 62 occupe toute position entre sa position enfoncee et sa position 
sortie. 

Le pied 69 du poussoir 62 s'etend au-dela du fond 66 de la 
cavite 63 de maniere a traverser ce fond en mouvement de va-et-vient entre 
30 ses positions sortie et enfoncee. 

De preference, comme dans le premier mode de realisation, les 
moyens de detection 17 sont du type sans contact mecanique et comprennent 
par exemple un aimant40 qui est solidaire en mouvement du pied du 
poussoir 62 en etant monte d I'lnterieur de celui-cl, ainsi qu'un capteur ^ effet 
35 Hall 41 qui est monte dans le corps 2 de la teiecommande 1, en regard du 
deplacement de I'aimant 40 entre les positions enfoncee et sortie du premier 
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poussoir 62. Plus pr§cisement, le capteur ^ effet Hall 41 est mont6 dans le 
corps 2, au-del^ du fond 66 de la cavlt6 63. AInsI, ce capteur 41 peut §tre noy6 
dans une matidre telle que de la rSsine pour le rendre Stanche. 

Afin de permettre Tequiiibre de la poign§e 4, et de fagon similaire 

5 au premier mode de realisation, un deuxidme poussoir 80 est Implants dans le 
corps 2 de la tei^commande 1 afin de permettre r§quilibre de la poign^e 4. Ce 
deuxi^me poussoir 80 est un poussoir passif dans la mesure oCi il ne permet 
pas de transmettre un signal de commande a un organe rScepteur. II est 
implants dans une cavity 82 m^nagee dans le corps 2 a TopposS de la 

10 premiere cavite 63 par rapport a Taxe de la poign^e 4. 

Cette cavite 82 est symetrique par rapport a I'axe de la poignee de 
la premiere cavite 63. Elle comporte un 6paulement86 symetrique de 
Tepaulement 64 de la premiere cavite. Le fond de cette cavite n'est pas perc6 
comme la premiere cavite 63. 

15 Ce deuxieme poussoir 80 poss6de 6galement une tete 83 venant 

en appui sous la jupe 10 de la poign6e4 et un trongon 84 solidaire de la 
tete83. Dans ce second mode de realisation, le trongon 84 du second 
poussoir 80 est Identique au trongon intennSdlaire 70 du premier poussoir, et la 
t§te 83 du second poussoir est Identique d la t§te 67 du premier poussoir 62, 

20 ces deux pieces 6tant toutefols solidaires, contrairement au premier 
poussoir 62. 

Ce trongon 84 vient en butee dans le fond de la deuxi§me cavity 82 
et possdde une collerette 85 qui vient en but&e centre Tdpaulement 86 de ia 
cavite 82. Cette cavit6 82 s'etend parall6lement ^ I'axe X-X et entre les niveaux 
25 definis par le fond 66 de la premiere cavite 63 et la position de repos d6finie 
par I'epaulement 64 de la premiere cavite 63, 

Par ailleurs, ce deuxieme poussoir 80 est sollicite par un troisifeme 
ressort de compression 86, identique au premier ressort de compression 74, 
qui est interpos6 entre la collerette 85 et le fond de cette cavit§ de maniere a 
30 solliciter §lastiquement ce deuxieme poussoir 80 et a provoquer pour 
rop6rateur, le meme effort sur la poignee 4 pour enfoncer le premier 
poussoir 62 ou le deuxieme poussoir 80. 

Le nombre de pieces constitutives est rSduit par rapport au premier 
mode de realisation de maniSre d minimiser le prix de revient et les risques de 
35 d6faillance technique. 
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Le montage d'une t6l6commande selon ce second mode de 
r6allsatlon est simplifie par Temploi de pieces identiques entre le premier et le 
second poussoir. 

D'autre part, la course du premier ressort de compression est 
5 dlminu6e par rapport au premier mode de r6alisation- 

Selon un troisl^me mode de realisation represents sur les figures 
10 a 12, 1'ensemble des elements constitutifs est identique au second mode de 
realisation, a Texception du second poussoir 87. qui comporte de la m§me 
fagon une t§te 88 et un trongon 89. Cependant, la tete et le trongon ne sont pas 
10 solidaires, un ressort de compression 90 6tant loge entre la tete 88 et le 
trongon 89, de fagon similaire au premier poussoir. Dans ce cas, la tete 88 du 
second poussoir 87 suit la jupe 10 de la poignee 4 

Cette disposition permet de renforcer la sym6trie du montage, 
evitant ainsi les erreurs de montage, et garantit de plus un couple dans la 
15 poignee sym6trique entre les positions d'enfoncement et de sortie. 

Bien entendu, {'invention n'est pas limitee aux exemples decrits ci- 
dessus et diverses modifications peuvent y etre apportees sans sortir de son 
cadre. 
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REVENDICATIONS 
1. T6l6commande (1) pour engin de travaux publics du type 
comportant : 

5 - un corps (2) qui comprend au molns une cavlt6 (5, 63) s'6tendant 

entre une extr^mltS debouchante (6, 65) sur au molns une face supdrleure (7) 
du corps (2) et un fond (8, 66) oppos6 a rextr6mlt6 d§bouchante, 

- au moins un premier poussoir (3, 62) qui s'etend entre une 
t§te (12, 67) et un pled (13, 69), qui est mont§ coulissant en mouvement de va- 

10 et-vient dans ladite au moins une cavit6 (5, 63) du corps (2) seion une direction 
axiale entre une position de repos et une position enfoncee, et qui est destine a 
permettre la commando d'au molns un premier r§cepteur ext^rieur a la 
telecommande, et 

- une poignee (4) qui comprend une jupe transversale (10) et qui 
15 est mont§e basculante par rapport au corps (2) en regard de la face 

sup6rieure (7) dudit corps (2) pour commander le mouvement de va-et-vient 
dudit premier poussoir (3, 62), la jupe (10) 6tant en appui simple sur la 
tete(12. 67) dudit poussoir (3, 62), et I'axe (Y-Y) de ia poignee (4) formant 
avec Taxe (X-X) du poussoir (3, 62) un angle aigu variable, 
20 caract6rlsee en ce qu'au moins la t§te (12, 67) du premier poussoir (3, 62) est 
en outre mobile vers une position sortie qui est oppos6e d la position enfoncee 
par rapport § ladite position de repos, 

en ce que des premiers moyens de rappel ^lastiques (15, 74) sollicitent la 
tSte (12, 67) du poussoir (3, 62) vers sa position sortie, de sorte qu'au moins la 
25 tete(12, 67) du premier poussoir (3, 62) possede un mouvement ascendant 
autonome, et 

en ce que la t§lecommande (1) comprend en outre des moyens de 

detection (1 7) pour detector la position occupee par la t§te du premier 

poussoir (3, 62) entre ses positions sortie et enfonc6e. 
30 2. Telecommande (1) selon la revendication 1, caract§risee en ce 

que ies moyens de detection (17) sont du type sans contact mecanique. 

3. T§lecommande (1 ) selon la revendication 2, caract§risee en ce 

que Ies moyens de detection (17) comprennent un aimant (40) qui est solidaire 

en mouvement de la tSte du poussoir (3, 62). 
35 4. T§!6commande (1 ) selon Tune quelconque des revendlcations 1 

di 3, caract^risSe en ce que ia cavity (5) est dtagde et comprend un premier 
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6paulement (20) senslblement transversal au d^placement du premier 
poussoir(3), et en ce que ledit poussoir(3) comprend un trongon 
intermedlaire (22) qui est solidalre en mouvement de ia t§te (12) et du pied (1 3) 
du poussoir (3), qui est situ§ entre sa t§te (12) et son pied (13), et qui dSiimite 
S une butee liaute (23) et une butee basse (24), la butee haute (23) venant en 
appui centre le premier §paulement (20) dans la position sortie du poussoir (3) 
et la butSe basse (24) venant en appui centre le fond (8) de la cavitd (5) dans 
la position enfonc6e dudit poussoir (3). 

5. T6l§commande (1) selon la revendication 4, caracterisee en ce 
10 que les premiers moyens de rappel (15) sont loges dans la cavite (5). 

6. Telecommande (1 ) selon Tune des revendications 4 et5, 
caracterisee en ce que les premiers moyens de rappel (15) comprennent une 
collerette (26) portee par le trongon intermediaire (22) au voisinage de la but6e 
haute (23), et un premier ressort de compression (27) interpose entre la 

15 collerette (26) et le fond (8) de la cavite (5). 

7. T6l6commande (1 ) selon Tune des revendications 1 ^3, 
caracterise en ce que la cavite (63) comprend un Spaulement (64) 
senslblement transversal au deplacement du premier poussoir (62), et en ce 
que ledit poussoir (3) comprend une tete (67) et un pied (69) solidaires en 

20 mouvement et mobiles en translation selon I'axe (X-X) du poussoir (62) par 
rapport un trongon intermediaire (70), qui est situ6 entre la tete (67) et le 
pied (69), et qui d^limite une but^e haute (75) et une but6e basse (76), la but^e 
haute (75) venant en appui centre l'6paulement (64) lorsque la t§te (67) du 
poussoir (62) est entre sa position de repos et sa position sortie et la but6e 

25 basse (76) venant en appui centre le fond (66) de la cavite (63) dans la position 
enfonc^e dudit poussoir (62). 

8. T6Iecommande (1) selon la revendication 7, caracterise en les 
premiers moyens de rappel elastiques (74) sont loges entre la tete (67) du 
poussoir et le trongon intermediaire (70) du poussoir (62). 

30 9. Telecommande (1 ) selon Tune des revendications 7 et8, 

caracterise en ce que les premiers moyens de rappel elastiques comprennent 
un premier ressort de compression (74) interpose entre la t§te (67) du poussoir 
et le trongon intermediaire (70) du poussoir (62). 

10. Teiecommande (1 ) selon Tune des revendications 1 ^9, 

35 caracterisee en ce que des deuxiemes moyens de rappel eiastique (30, 77) 
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sont log6s dans la cavite (5, 63) pour rappeler le premier poussoir (3, 62) 
depuis sa position enfonc^e vers sa position de repos. 

11. T^I§commande (1) selon la revendicatlon 10, caract§ris6e en 
ce que les deuxi^nne moyens de rappel (30) comprennent un anneau(31) 

5 concentrique au premier poussoir (3), un deuxl§me ressort de 
compression (32) qui est interpose entre ranneau(31) et le fond (8) de la 
cavit6 (3), ainsi qu'un relief pdriph^rique (33) solidalre du premier poussoir (3) 
et destin§ § venir en appui sur Tanneau (31), la cavit6 (5) comprenant en outre 
un deuxi^me §paulement (35) sur lequel ranneau(31) est en but6e dans la 

10 position de repos du premier poussoir (3). 

12. Telecommande (1) selon la revendication 10, caracterisee en 
ce que les deuxi§mes moyens de rappel (77) comprennent une collarette (78) 
portee par le trongon interm6diaire (70) au voisinage de la butee haute (75), et 
un deuxieme ressort de compression (79) interpose entre la collerette (78) et ie 

15 fond (66) de la cavite (62). 

13. Telecommande (1 ) selon Tune quelconque des 
revendications 1 a 12, caracterisee en ce qu'un deuxieme poussoir (50, 80, 87) 
est montd dans une deuxidme cavity (51, 82) du corps (2), le deuxieme 
poussoir (50, 80, 87) §tant sollicit6 diastiquement par un troisidme ressort de 

20 compression (60, 86) de sorte que I'efFort ^ exercer sur la poignee (4) pour 
enfoncer Tun des premier (3, 62) et deuxieme (50, 80, 87) poussoirs soit 
sensiblement constant. 

14. T6l§commande (1) selon la revendication 13, caract6ris6e en 
ce que la deuxieme cavity (82) est sym§trique de ia premiere cavite par rapport 

25 d Taxe de la poignee (4) dans la position de repos. 

15. T6l6commande (1) selon les revendications 13 et14, 
caract6ris6e en ce qu'au moins la tete (88) du second poussoir (87) est mobile 
vers une position sortie qui est opposee a la position enfoncee par rapport a 
ladite position de repos et en ce que des moyens de rappel Slastiques (90) 

30 sollicitent la t§te (88) du poussoir (87) vers sa position sortie, de sorte qu'au 
moins la tete (88) du second poussoir (87) possede un mouvement ascendant 
autonome. 

16. T6l6commande (1 ) selon I'une quelconque des 
revendications 1 d 15, caractdrisSe en ce que le pied (13,69) du premier 

35 poussoir (3, 62) est montd traversant dans le fond (8, 66) de la cavity (5, 63) et 
porte int^rieurement I'aimant (40). 
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17. T6l6commancle (1) selon la revendication 16, caractSris^ en 
ce qu'un capteur a effet Hall (41) est mont6 dans le corps (2) de la 
t6l§commande (1), en regard du d^placement de ralmant(40) entre les 
positions enfonc^e et sortie du premier poussoir (3, 62). 
5 18. T6l§connmande (1 ) selon les revendications 13 S 17, 

caract6ris^e en ce que le deuxi^me poussoir (50, 80, 87) est implants d 
I'opposd du premier poussoir (3, 62) par rapport d I'axe de la poign^e (4). 

19. T§l6commande (1) selon les revendications 17 et18, 
caract^ris^e en ce que le capteur k efFet Hall (41) est noy6 dans de la rSsine 
10 pour Stre place dans une region dtanche. 



wo 2005/015031 



PCT/FR2004/001601 




wo 2005/015031 



PCT/FR2004/001601 




wo 2005/015031 



PCT/FR2004/001601 




wo 2005/015031 



PCT/FR2004/001601 




wo 2005/015031 



PCT/FR2004/001601 




wo 2005/015031 



PCT/FR2004/001601 




INTERNATIONAL SEARCH REPORT 



I latlonal Application No 

yFR2004/001601 



A. CLASSIRCATION OF SUBJECT MATTER 

IPC 7 F15B13/042 



According to international Patent Classification (IPC) or to both national classlflcaMon and IPC 



B. FIELDS SEARCHED 



Minimum documentation searched (classification system followed by classification symbols) 

IPC 7 F15B B66C B66F E02F 



Documentation searched other than minimum documentation to the extent that such documents are Included In the fields searched 



Electronic data base consulted during the international search (name of data base and, where practical, search terms used) 

EPO-Internal , WPI Data, PAJ 



C. DOCUMEtMTS CONSIDERED TO BE RELEVANT 



Category ° Citation of document, with Indication, where appropriate, of the relevant passages 



Relevant to claim No. 



DE 199 35 101 A (MANNESMANN REXROTH SA) 
3 February 2000 (2000-02-03) 
column 2, lines 31-64; figure 1 



FR 2 801 350 A (MANNESMANN REXROTH SA) 

25 May 2001 (2001-05-25) 

page 5, lines 5-16 

page 6, lines 18-24 

page 13, lines 5-20; figures 1,9 



US 4 566 492 A (BESSARD MICHEL) 

28 January 1986 (1986-01-28) 

column 2, line 63 - column 3, line 68; 

figure 1 



1-6, 
10-19 

7-9 

1-6, 
10-19 



7-9 
1-12 

13-15,18 



-/- 



Further documents are listed in the continuation of box C. 



Patent family members are listed in annex. 



' Special categories of cited documents : 

'A* document defining the general state of the art which is not 
considered to be of particular relevance 

'E' eariler document but published on or after the Intemational 
filing date 

'L" document which may throw doubts on priority claim(s) or 
which Is cited to establish the publication date of another 
citation or other special reason (as specified) 

'O* document referring to an oral disclosure, use, exhibition or 
other means 

'P' document published prior to the intemational filing date but 
later than the priority date cIsUmed 



'T' later document published after the International filing date 
or priority date and not in conflict with the application but 
dted to understand the principle or theory underlying the 
Invention 

'X* document of particular relevance; the claimed invention 
cannot be considered novel or cannot be considered to 
involve an Inventive step when the document is taken alone 

'Y* document of particular relevance; the claimed Invention 

cannot be considered to invohfe an inventive step when the 
document Is combined with one or more other such docu- 
ments, such combination being obvious to a person sidiled 
in the art. 

document member of the same patent fannily 



Date of the actual completion of the international search 



25 November 2004 



Date of mailing of the Intemational search report 



03/12/2004 



Name and mailing address of the ISA 

European Patent Office, P.B. 5818 Patentiaan 2 
NL-2280HVRiiswgk 
Tel (+31-70) 340-2040, Tx. 31 651 epo nl, 
Fax: (+31-70) 340-3016 



Authorized officer 



Busto, M 



Form PCT/lSA/21 0 (second Gheet) (January 2004) 



INTERNATIONAL SEARCH REPORT 



I Uonal Application No 

.>,./FR2004/001601 



C,(Contlnuation) DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT 



Categoiy * Cttallon of document, wUh Indcation, where appropriate, of the relevant passages 



Relevant to dalm No. 



US 5 010 263 A (MURATA SHIGEMI) 

23 April 1991 (1991-04-23) 

column 2, line 31 - column 3, line 25; 

figures 1,2 



DE 23 59 748 A (LAMBORGHINI OLEODINAMICA) 
5 June 1975 (1975-06-05) 
page 6, paragraph 3 - page 14, paragraph 
2; figures 1,2 



1-18 
19 

1,7-19 



Fonn PCT/lSA/210 (oonUnuatlon of second sheet) (January 2004) 



i 



lonal ApplleaUon No 

FR2004/001601 



Patent document 
cited In search report 



Publication 
datB 



Patent family 
member(s) 



Publication 



DE 19935101 


A 


03- 


•02- 


•2000 


FR 


2781845 Al 


04-02-2000 












BE 


1014991 A5 


03-08-2004 












DE 


19935101 Al 


03-02-2000 












GB 


2340207 A .8 


16-02-2000 












IT 


MI991635 Al 


23-01-2001 


FR 2801350 


A 


25- 


-05- 


■2001 


FR 


2801350 Al 


25-05-2001 


US /1566492 


A 


28- 


-01- 


-1986 


FR 


2540959 Al 


17-08-1984 












AT 


21148 T 


15-08-1986 












DE 


3460368 Dl 


04-09-1986 












EP 


0117806 Al 


05-09-1984 












JP 


59164478 A 


17-09-1984 


US 5010263 


A 


23- 


-04- 


-1991 


OP 


2284082 A 


21-11-1990 












JP 


2222848 A 


05-09-1990 












DE 


4004770 Al 


30-08-1990 












KR 


9307165 Bl 


31-07-1993 


DE 2359748 


A 


05- 


-06- 


-1975 


DE 


2359748 Al 


05-06-1975 



Foim PCT/ISAttIO (patent family amex) (January 2004) 



RAPPORT DE RECHERCHE INTERNATIONALE 



"ide Internationale No 

/FR2004/001601 



A. CLASSEMENT DE L'OBJET DE LA DEHANDE 

CIB 7 F15B13/042 



Selon la dassffication intematlonale des brevets (CIB) ou a ta fols selon ta classification natlonale et ia GIB 



B. DOMAINES SUR LESQUELS LA RECHERCHE A PORTE 



Documentation mlniniale consuUee (syst^nne de ctasslfication suM des symboles de dassement) 

CIB 7 F15B B66C B66F E02F 



Documentation consults autre que la documentation mlntmale dans la mesure oD ces documents reinvent des domaines sur lesquels a portd la rectierche 



Base de donnas 6lectronique consuttee au cours de la recherctie Internationale (nom de la base de donnSes. et si realisable, temnes de recherche utilises) 

EPO-Internal , WPI Data, PAJ 



0. DOCUMENTS CONSIDERES COMME PERTINENTS 



Gatdgorie *> Identffication des documents cftds. avec. le cas dcheant, rindicalion des passages jsertinents 



no. des revendlcations visSes 



DE 199 35 101 A (MANNESMANN REXROTH SA) 
3 fevrier 2000 (2000-02-03) 
colonne 2, llgne 31-64; figure 1 



FR 2 801 350 A (MANNESMANN REXROTH SA) 

25 mai 2001 (2001-05-25) 

page 5, Hgne 5-16 

page 6, Hgne 18-24 

page 13, ligne 5-20; figures 1,9 



US 4 566 492 A (BESSARD MICHEL) 

28 janvier 1986 (1986-01-28) 

colonne 2, ligne 63 - colonne 3, ligne 68; 

figure 1 



-/-- 



1-6, 
10-19 

7-9 

1-6. 
10-19 



7-9 
1-12 

13-15,18 



[ xj Voir la suBedu cadre C pour la fin de la llste des documents 



Les documents de tamllles de brevets sont tndiqu^s en annexe 



** Categories speciales de documents cft^s: 

'A' document d^flnissant I*6tat g§n6ral de la technique, non 
consider^ comme particuli^rement pertinent 

'E' document ant^rieur, mals public k la date de dep6t international 
ou apr^s cette date 

*L* document pouvant Jeter un doute sur une revendlcatlon de 
priority ou citd pour determiner la date de publication d'une 
autre citation ou pour une ralson sp^dale (telle qu'Indiqu^e) 

*0' document se r^f^rant ^ une divulgation oraie» a un usage, k 
une exposition ou tous autres moyens 

■p* document public avant la date de d6p6t international, mais 
posterleurement k ta date de priority revendiqu^e 



"T" document ult6rieur public apr^s la date de ddp6t international ou la 
date de priority et n'appartenenant pas k i'^tat de la 
technique pertinent, mais citd pour oomprendre te principe 
ou la throne constituent la base de finvention 

'X' document particulierement pertinent; rinven tion revendiqude ne peut 
etre considSree comme nouvetle ou comme impliquant une activity 
inventive par rapport au document consider^ isoiement 

*Y* document particulidrement pertinent; rinven tion revendlqu^e 
ne peut 6tre considdrde comme impliquant une activity Inventive 
lorsque le document est assodd k un ou plusieurs autres 
documents de mdme nature, cette combinalson etant dvldente 
pour une personne du m6tler 

'&* document qui fait partle de la m&me famille de brevets 



Date k taquelle la recherche Internationale a et^ effectivement achevde 



25 novembre 2004 



Date dexpddition du present rapport de recherche Internationale 



03/12/2004 



Nom et adresse postale de radministratlon charg^e de la recherche Intematlonale 
Office Europeen des Brevets. P.B. 5618 Patentlaan 2 
NL-2280 HVRIJswiiic 
Tel. (+31-70) 340-2040, Tx. 31 651 epo nl. 
Fax: (+31-70) 340-3016 



Fonctlonnaira autorlsd 



Busto, M 



Foimutalro PCT/ISA/210 (deuxldme feuille) (Janvier a0O4) 



RAPPORT DE RECHERCHE INTERNATIONALE 



ide Internationale No 

/FR2004/001601 



C.(sulte) DOCUMENTS CONSIDERES COMME PERTINENTS 



Cat^erie ' Identification des documents citte, a»ec, le eas teMant, rmdleaUon des passages pertinents 



no. des revendlcations visdes 



US 5 010 263 A (MURATA SHIGEMI) 

23 avril 1991 (1991-04-23) 

colonne 2, ligne 31 - colonne 3, llgne 25; 

figures 1,2 



DE 23 59 748 A (LAMBORGHINI OLEODINAMICA) 
5 juin 1975 (1975-06-05) 
page 6, alinea 3 - page 14, alinea 2; 
figures 1,2 



1-18 
19 

1,7-19 



Foimuialre PCT/lSA/210 {suHe de la dsuxi&me feuDIa) (Janvier 2004) 



RAPPORT DE RECHERCHE INTERNATIONALE 



:le Internationale No 



. ../FR2004/001601 



Document brevet cit6 




Date de 




Membre(s) de la 




Date da 


au rappoiT uo recnercne 














DE 19935101 


A 


AO AO OAAA 

03-02-2000 


FR 


2781845 


Al 


04-02-2000 








BE 


1014991 


A5 


03-08-2004 








DE 


19935101 


Al 


AO AO OAAA 

03-02-2000 








GB 


2340207 


A ,6 


16-02-2000 








IT 


MI991635 


Al 


23-01-2001 


FR 2801350 


A 


25-05-2001 


FR 


2801350 


Al 


25-05-2001 


US 4566492 


A 


28-01-1986 


FR 


2540959 


Al 


17-08-1984 








AT 


21148 


T 


15-08-1986 








DE 


3460368 


Dl 


04-09-1986 








EP 


0117806 


Al 


05-09-1984 








OP 


59164478 


A 


17-09-1984 


US 5010263 


A 


23-04-1991 


JP 


2284082 


A 


21-11-1990 








OP 


2222848 


A 


05-09-1990 








DE 


4004770 


Al 


30-08-1990 








KR 


9307165 


Bl 


31-07-1993 


DE 2359748 


A 


05-06-1975 


DE 


2359748 


Al 


05-06-1975 



Fbimulaiie PCT/1SA/210 (annexe families de brevels) (Janvier 2004) 



